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A power closure panel control apparatus is 
independent of closure panel configuration and 
capable of a diverse range of remote and direct 
activation. Sophisticated safety features utilize an 
adaptive strategy to facilitate highly sensitive 
obstruction detection by learning the closure 
system's force requirement and applying a safety 
margin to it. The control system allows the 
closure panel to operate in a totally manual 
mode. 
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The invention involves a tax appliance for driven closings off, 
that is independently from their configuration and distant- 
serves in different way and can be operated directly. 
Selective security measures use an adaptation strategy, in 
order to make a supersensitive obstacle recording possible, 
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in that the strength requirements of the system are learned 
and are equipped with a security room. The control system 
allows a completely manual handling of the closing off. 
EXEMPLARY CLAIMS- 1. offen/geschlossen (O/C). This 
command boasts the Kontroller that the tailgate should be 
closed if she/it is in the open position. In the reversion case, 
the tailgate should be opened. 2. Clasps. This command 
shows the Kontroller that the tailgate should be moved into 
her/its/their closed position. 3. Opens. This command shows 
the controller that the tailgate should be moved into the 
opened position. 4. Completes. This command shows the 
controller that the palace mechanism should be moved into 
the completed condition. 5. Unlocks. This command shows 
the controller that the palace mechanism should be moved 
into the unlocked position. 6. Basic position (optional). This 
shows the controller that should not be viewed as initial 
attitude values finished value situated in the storage. 7. 
Barriers. This command shows the controller that, during 
this command active is, no activity equipment can address in 
regard to any command. The shown implementation form 
includes different facilities in order to give commands at the 
tax facilities.The "offen/geschlossen" - command can 18 are 
given away under application of a key supporter of 13 or a 
snap counter at a suitable pbsition.The Schlieo"befehl can be 
given away in that the tailgate is moved manually in 
direction on her/its/their closed position while she/it is in 
her/its/their open position. If the facilities for the recording 
of the plate position show the tax facilities, that the tab 
moved more than about a pre-determined distance of the 
open position in direction on the closed position, or itself 
from the open position faster in direction than with a pre- 
determined speed on the closed position moved, during the 
tax equipment 7 the activity facilities 3 and 4 doesn't show, 
that the tab should move, the Schlieo"befehl is given 
away .The opening command can be served as over the 
movement counter through it that the movement 14 is 
operated if the palace 17 is in the unlocked condition.This 
complete -. and Aufschlieo"befehle can 
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@ Steuervorrichtung fur eine angetriebene Absperrung 


(§7) Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fur angetrie- 
bene Absperrungen, die unabhangig von deren Konfigura- 
tion ist und auf verschiedene Weise fernbedient und unmit- 
telbar betatigt werden kann. Anspruchsvolle Sicherheits- 
maSnahmen verwenden eine An passu ngsstrategie, urn eine 
hochempfindliche Hinderniserfassung zu ermogiichen, in- 
dem die Krafterfordernisse des Systems eriernt und mrt 
einem Sicherheitsspielraum ausgestattet werden. Das 
Steuerungssystem gestattet eine vollig manuelle Handha- 
bung der Absperrung. 
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Beschreibung Abwandlungen bekannt, um diese Geschwindigkeitsab- 

weichung zu verringern. Es ist z. B. bekannt, wie Schind- 

Die Erfindung betriff t eine Steuervorrichtung fQr eine ler im US-Patent Nr. 4,638,433 geschildert hat, daB ein 

angetriebene Absperrung, die unabhangig von der Aus- System in einem "Lernmodus" betrieben werden kann, 
gestaltung der Absperrplatten ist und in verschiedenster 5 wobei wahrend der Installation des Systems dieses be- 

Weise unmittelbar oder durch Fernbedienung betatigt trieben und die Bereichsbreite automatisch bestimmt 

werden kann. Sie ist besonders niltzlich fQr Anwendun- wird Die ist jedoch immer noch eine festgelegte Be- 

gen bei Fahrzeugen. reichsbreite; wahrend die Notwendigkeit einer manuel- 

In der Architekturindustrie ist das automatische len Einstellung der Bereichsbreite eliminiert wird, muB 
SchlieBen von Turen und verschiedenen solchen Ab- 10 das System immer noch "umgeschulf werden, falls die 

sperrplatten eine allgemein akzeptierte weitverbreitete Systemparameter sich beispielsweise durch Qbliche Ab- 

Praxis. Angetriebene Garagentore, Fahrstuhltliren und nutzung verandern. Jones et aL (US-Patent Nr. 

SchiebetQren fQr Sicherheitsbereiche wie beispielsweise 4,831,509) haben die Empfindlichkeit dadurch gesteigert, 

EDV-Raume sind seit Jahrzehnten im Gebrauch. Obli- daB die Motorgeschwindigkeit wahrend der gesamten 

cherweise sind die Steuerungs- und Sicherheitseinrich- 15 Plattenbewegung wahrend eines "Lernprozesses" erfaBt 

tungen solcher Systeme relativ einfach, jedoch norma- wird. Obwohl dies eine Verbesserung darstellt, muB 

lerweise von ausreichender Ef fektivitat auch ein solches System "umgeschulf werden. Murray 

Seit neuerem sind angetriebene Bewegungen von (US-Patent 5,278,480) verbessert diese Bewegung da- 
Fahrzeugtflren popular geworden, so daB Fenster, durch, daB jedes Mai, wenn die Absperrplatte erfolg- 
Schiebedacher, Gleittflren und Hebetiiren automatisiert 20 reich schlieBt, ein unterer Grenzwert fQr die Geschwin- 
worden sind. Jedoch benotigen solche Systeme, im Ver- digkeit abgewandelt wird, und die Empfindlichkeit wah- 
gleich mit den in architektonischen Anwendungen ange- rend der letzten wenigen Zentimeter der Bewegung da- 
troffenen Kraften, deutlich hdhere Krafte zum Schlie- durch erh6ht wird, daB bei jeder Umdrehung die Motor- 
Ben und zur Befestigung unter aerodynamischen und geschwindigkeit erfaBt wird. Jedoch ist auch diese Vor- 
mit der Sicherheit verbundenen Belastungen. AuBer- 25 gehensweise immer noch nur fQr solche Systeme geeig- 
dem ist die Mehrzahl von Anwendungsfailen bei Fahr- net, die nicht starr sind, deren Starrheit sich mit der Zeit 
zeugabsperrungen geometrisch nicht linear, so daB auf- oder bei Anderung der Betriebsbedingungen selbst 
wendige Automatisierungsmechanismen bendtigt wer- nicht andert, die wahrend der gesamten Bewegung der 
den. Die inherent groBen Antriebskrafte und komple- Absperrungsplatte linear sind, und fur welche die Kraft 
xen, nicht linearen Bewegungen solcher Absperrungen 30 nicht bekannt sein muB, die beim Auftreten eines Hin- 
fQhren zu potentiell erheblichen Sicherheitsbedenken, dernisses erfahren wird. AuBerdem gehen alle bisher 
weil einfache Einrichtungen zur Erfassung von Hinder- beschriebenen Systeme davon aus, daB sich das System 
nissen vollstandig unziireichend werden. Zusatzlich zu nicht von einem Betriebsvorgang zum nachsten veran- 
SicherheitsQberlegungen brauchen Fahrzeugsysteme dert In nicht-stationaren Systemen (Schiffe, Automobi- 
auch hdhere Funktionalitatsniveaus als ihre architekto- 35 le usw.) ist das selbstverstandlich nicht der Fall. Bei- 
nischen Azialoga. Man muB verschiedene Typen sehr spielsweise wird sich eine SchiebetQr, die^gegen eine 
aufwendiger Fernbedienungen genauso bedenken wie Steigung geschlossen werden muB, langsamer oder 
die Koordination der endgQltigen Anbringung am Fahr- schneller bewegen als ohne die Steigung. 
zeug und die Unfalltauglichkeit Das wohl grdBte Problem aller Geschwindigkeitser- 

Die ublichsten Formen von Systemen zur Feststel- 40 fassungssysteme liegt in der Annahme, daB die nicht 
lung von Hindernissen Qberwachen die Geschwindig- behinderte Bewegung sich stets mit gleicher Geschwin- 
keit der Absperrungsplatte wahrend des Offnungsvor- digkeit vollzieht, unabhangig von Zeitablauf, Tempera- 
gangs und des SchlieBvorgangs. Unterschreitet die Ge- tur, Schwankungen der Antriebskraftquelle und ande- 
schwindigkeit eine vorgegebene Grenze, wird ange- ren Bedingungen. Beispielsweise sind Schwankungen in 
nommen, daB dies auf einem Hindernis beruht Wenn 45 der Antriebskraft von ± 50% bei batteriebetriebenen 
sich ein Hindernis in der Bewegungsbahn der Absper- Systemen, wie man sie in Fahrzeugen findet, keineswegs 
rungsplatte befmdet, steigt die zu Bewegung der Platte ungewdhnlich. AuBerdem schwankt die Gleichspan- 
bendtigte Kraft an. Die Betatigungsvorrichtung ver- nungsmotorgeschwinciigkeit proportional, je nach der 
sucht dann, diese zusatzliche Kraft zur Verfugung zu angewendeten Technologic Daher ist jedes System fQr 
stellen, aber die Plattenbewegung verlangsamt sich, weil 50 den Einsatz bei Fahrzeugen ungeeignet, das auf der An- 
das System nicht starr ist Eine direktere Methode zur nahme einer konstanten Geschwindigkeit bei Abwesen- 
Erfassung eines Hindernisses ware die Oberwachung heit von Hindernissen beruht 

der fQr die Bewegung der Absperrplatte bendtigten Fur mechanisch wirksame Gleichstromsysteme ist 

Kraft Bekannte Systeme verwenden diese Herange- der Motorstrom eine gute Naherung fQr die Kraft, die 

hensweise nicht, da es Qblicherweise aufwendiger ist, 55 auf eine Absperrplatte angewandt wird. Unter Verwen- 

Krafte zu uberwachea dung dieser Grundannahme hat Vrable (US-Patent Nr. 

Die meisten Systeme, die Hindernisse ermitteln, in- 4,678^75) ein fur Fahrzeuganwendungen geeigneteres 

dem sie Geschwindigkeiten Qberwachen, beruhen auf Verfahren vorgeschlagen. Sein System Qberwacht den 

einer konstanten Geschwindigkeit wahrend der gesam- Motorstrom und die Betriebszeit Wenn eines von bei- 

ten Bewegungsdauer der Absperrplatte (wie beispiels- 60 den einen vorbestimmten Grenzwert Qberschreitet, 

weise in US- Patent Nr. 4,980,618 geschildert ist). Wenn wird angenommen, daB dies auf einem Hindernis beruht 

die Systemdynamik jedoch so angelegt ist, daB die Ge- Goertler (US-Patent Nr. 4^47,465) beschreibt eine Ab- 

schwindigkeit nicht konstant ist, ist ein Bezugspunkt ina- wandlung, welche die Anwesenheit eines Hindernisses 

dequat, der auf einer festgelegten Geschwindigkeit be- dann annimmt, wenn der augenblickliche Strom ober- 

ruht, weil dies eine allzugroBe Geschwindigkeitsabwei- es halb eines vorbestimmten Grenzwertes liegt oder der 

chung wahrend des Bereichs der Absperrplattenbewe- Strom fur eine vorbestimmte Zeitdauer einen anderen 

gung zuiaBt, bei der die Geschwindigkeit am hdchsten vorbestimmten Wert Qbersteigt Jedoch mQssen beide 

und daher die Gefahr am grdBten ist Es sind bereits Systeme eine erhebliche Abweichung von Qblichen Be- 
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triebsbedingungen zulassen, um Qbliche Schwankungen 
durch Zeitablauf, Umgebungseinflflsse und Qbliche Ab- 
nutzung zu berQcksichtigen, was dazu fuhrt, daB auf ein 
Hindernis QbermaBige Krafte einwirken konnen. 

Von anderen sind Verbesserungen dahingehend vor- 5 
geschlagen worden, daB ausdrucklich bestimmte Ande- 
rungen in den Betriebsbedingungen dadurch einbezo- 
gen werden, daB sie gemessen werden. So hat z.B. 
Mintz (US-Patent Nr. 4,220,900) ein System offenbart, 
welches den Motorstrom Qberwacht und ihn, wie bei 10 
Vrable, mit einem vorbestimmten Grenzwert vergleicht 
Jedoch verbessert Mintz das System dadurch, daB der 
Grenzwert als Funktion der Temperatur angepaBt wird. 
Wahrend hierdurch Temperaturabhangigkeiten ange- 
sprochen werden, werden andere Umwelt- oder Sy- 15 
stemeeffekte nicht berucksichtigt 

Zuckerman (US-Patent Nr. 5,069,000) kann die brei- 
ten Grenzwerte verringern, ohne die Einwirkung be- 
stimmter Faktoren zu kompensieren. Er beschreibt ein 
System, welches den augenblicklichen Strom im An- 20 
triebsmotor uberwacht (was eine gute Naherung hin- 
sichtlich der SchlieBkraft mechanisch effizienter Syste- 
me darstellt) und ihn mit dem zeitlichen Mittel des Stro- 
mes vergleicht Wenn die Dif ferenz einen vorgegebenen 
Grenzwert fiberschreitet, wird angenommen, daB dies 25 
auf einem Hindernis beruht Wahrend diese Herange- 
hensweise fQr batteriebetriebene Systeme besser geeig- 
net ist, berQcksichtigt sie keine Nicht-Linearitaten des 
Systems und erlaubt auch keine Hinderniserfassung 
wahrend des ersten Teils des Betriebs. Dies ist auch 30 
nicht fQr Systeme geeignet, bei denen der Motorstrom 
keinen genauen MaBstab fur die SchlieBkraft darstellt 

Eine andere Form der Hindernisermittlung wird oft 
ffir "starre" Systeme verwendet (d. h. Systeme, die ohne 
Verlangsamung gefahrliche Krafteinwirkungen bewir- 35 
ken konnen). In diesen Fallen werden Hindernisse durch 
"Lichtvorhange" oder irgendeine Abwandlung hiervon 
ermittelt In diesen Systemen wird ein Lichtstrahl quer 
zur Bewegungsbahn der Absperrplatte gerichtet Wird 
der Lichtstrahl unterbrochen, nimmt das System an, daB 40 
sich in der Bewegungsbahn der Absperrplatte ein Hin- 
dernis befindet Der Vorteil dieses Systems ist, daB zur 
Ermittlung eines Hindemisses keine BerQhrung mit dem 
Hindernis notwendig ist Jedoch kann ein Lichtstrahl 
nicht die gesamte Kante der Absperrplatte abdecken, 45 
oder andere Oberfiachen der Platte, so daB man sich 
nicht ausschlieBlich hierauf verlassen kann, um Hinder- 
nisse zu erfassen. AuBerdem neigen solche Systeme zu 
Funktionsstdrungen unter der Einwirkung von Schmutz 
oder anderen Fremdteilen. 50 

Eine weitere Form der Hindernisermittlung verwen- 
det einen druckempfindlichen Streifen an der fiihrenden 
Kante der VerschluBplatte. Das ist fur manche Anwen- 
dungen zweckmaBig, jedoch ist der Druckerfassungs- 
treifen bruchempfindlich, bewirkt Abdichtungsproble- 55 
me und schQtzt nicht vor Hindernissen, die den Streifen 
nicht unmittelbar beriihren. 

Noch andere Formen der Hinderniserfassung (bei- 
spielsweise beschrieben im US-Patent Nr. 4,039,222) be- 
ruhen auf mechanischen Einrichtungen, wie etwa 60 
Rutschkupplungen, Federn und Oberdruckventilen. 
Diese leiden jedoch alle an Ungenauigkeit, Einstellungs- 
schwierigkeiten und der Unfahigkeit, sich auf sich an- 
dernde Umgebungs- oder Systembedingungen einzu- 
stellen. 65 

Die hier geschilderten bekannten Systeme unter- 
scheiden sich weiterhin in ihrer Reaktion auf ein Hin- 
dernis. Alle reagieren entweder dadurch, daB sie den 
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Antrieb anhalten, oder dadurch, daB sie die Bewegungs- 
richtung der Absperrplatte umkehren. Das Problem bei 
dem einfachen Anhalten des Antriebs liegt darin, daB 
wegen der "Elastizitaf des Gesamtsystems nach wie vor 
eine Kraft auf das Hindernis einwirken kann; dies be- 
deutet, daB das Hindernis zwischen der Absperrplatte 
und dem Offnungsumfang oder irgendeinem feststehen- 
den Objekt eingeklemmt werden kann. Das Problem bei 
der Bewegungsumkehr der Absperrplatte liegt darin, 
daB das Hindernis ebenfalls nach wie vor eingeklemmt 
sein kann, oder daB ein anderes Hindernis erkannt wird. 
Wenn ein zweites Hindernis erkannt wird, ist nicht klar, 
welche Ausweichaktion vorgenommen werden soil 

Die hier beschriebene Steuervorrichtung fQr eine an- 
getriebene Absperrungsplatte 16st effektiv alle diese 
Probleme im Stand der Technik, auf eine relativ einfa- 
che und unaufwendige Weise. Obwohl sie far komplexe 
angetriebene Fahrzeugabsperrungen ausgelegt ist, kann 
die Steuervorrichtung auch fQr Steuersysteme fUr auto- 
matische angetriebene Absperrungen in architektoni- 
schen Anwendungen, bei Flugzeugen oder dergleichen 
eingesetzt werden. Die Vorrichtung ist unabhangig von 
der Form der Absperrplatte und gleichwertig wirksam 
bei gleitenden, schwingenden oder sich komplexer be- 
wegenden Platten. Sie kann auf verschiedenstartige 
Weise unmittelbar oder per Fernsteuerung betatigt 
werden, einschlieBlich: BerQhrungsstart, Auf- und Zu- 
fernsteuerung per SchlQsselanhanger, 6f fnen und schlie- 
Ben per Knopfdruck von jeder beliebigen Stelle, sowie 
Qbliche Betatigung per Handgriff. Das System erleich- 
tert die Koordination zwischen zwei oder mehreren An- 
triebssystemen (beispielsweise angetriebene TQrangeln/ 
angetriebene SchloBverriegeiung, angetriebene Stellzy- 
linder/angetriebene SchloBverriegeiung usw.). Die Si- 
cherheitseinrichtungen der Vorrichtung sind auBeror- 
dentlich hoch entwickelt und nutzen eine Anpassungs- 
strategie, um eine hochgradig empfindliche Hindernis- 
erfassung zu ermoglichen und gleichzeitig fQr Abwand- 
lungen in der Bauweise, nichtlineare Krafterfordernisse 
und Temperaturabhangigkeiten einen Ausgleich zu 
schaffeh. Diese Anpassungsstrategie "lernf effektiv die 
Krafteerfordernisse des SchlieBsystems fQr jeden ein- 
zelnen Punkt entlang der Bewegungsbahn der Absperr- 
platte und oninet diesen einen Sicherheitsspielraum zu. 
AuBerdem ermflglicht das Steuersystem der Absperr- 
platte, in vdllig manueller Weise bedient zu werden, falls 
der Antrieb funktionsunfahig ist 

DemgemaB bezieht sich die vorliegende Erfindung 
auf eine Steuervorrichtung fQr eine Absperrplatte mit 
einer Platte, die daf Qr ausgelegt ist, entlang einer vorbe- 
stimmten Bewegungsbahn zum VerschlieBen einer Off- 
nung bewegt zu werden; mit Steuerungseinrichtungen, 
die einen Speicher umfassen, in welchem Informationen 
bezQglich der Kraftanforderungen zum Offnen oder 
SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt entlang 
der vorbestimmten Bewegungsbahn gespeichert sind; 
mit ersten Betatigungseinrichtungen, die von den Steue- 
rungseinrichtungen angesteuert werden, um die Platte 
entlang der vorbestimmten Bewegungsbahn zwischen 
einer offenen Stellung und einer geschlossenen oder im 
wesentlichen geschlossenen Stellung zu be wegen; op- 
tional mit Eingreifmitteln zur Kopplung oder Entkopp- 
lung der ersten Betatigungseinrichtung mit der Platte; 
optional mit zweiten Betatigungseinrichtungen, um die 
Platte von einer fast geschlossenen Stellung in eine voll- 
standig geschlossene Stellung zu bewegen; optional mit 
Verriegelungsvorrichtungen, um die Platte in der vdllig 
geschlossenen Position festzulegen oder sie aus dieser 
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freizugeben, und optional mit SchloBvorrichtungen, urn Steuervorrichtung ftir eine angetriebene Absperrungs- 
die Verriegelungsvorrichtungen abzuschlieBen oder platte vorgesehen mit einer Absperrungsplatte, die zur 
aufzuschUeBea Bewegung entlang einer vorbestimmten Bewegungs- 

GemaB einem anderen Aspekt der Erfindung wird die bahn zur Abdeckung einer Offnung ausgelegt ist; mit 
erste Betatigungseinrichtung veranlaBt, eine Bewegung 5 Steuereinrichtungen, die einen Speicher umfassen, in 
der Absperrplatte mittels eines oder mehreren der fol- welchem Informationen bezflglich der zum Offnen oder 
genden Mittel einzuleiten: ein elektrisches Signal; ein SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt ihrer Be- 
Radiofrequenzsignal; ein Infrarotsignal; eine kdrperli- wegungsbahn bendtigten Kraft gespeichert werden; mit 
che Bewegung der Platte. ersten Betatigungseinrichtungen, die von der Steuerein- 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung werden 10 richtung angesteuert werden, um die Platte entlang der 
Einrichtungen vorgesehen, urn Hindernisse in der Bewe- vorbestimmten Bahn zwischen einer offenen Stellung 
gungsbahn der Platte zu erfassen, uhd Einrichtungen, und einer fast geschlossenen Stellung zu bewegen; mit 
um ein Signal an die Steuereinrichtungen abzugeben, Recheneinrichtungen, um die Informationen kontinuier- 
um die Bewegung der Platte anzuhalten, umzukehren lich zu variieren, welche die zum Offnen oder SchlieBen 
oder "freizugeben". Treigabe" der Platte bedeutet,daB 15 der Platte an jedem Punkt entlang ihrer Bewegungs- 
alle aktiven Krafte von der Platte entfernt werden, so bahn bendtigte Energie betreffen, in Obereinstimmung 
daB sie sich ohne Einschrankungen durch irgendwelche mit Messungen, die wahrend des Offnens und Schlie- 
Antriebsmittel bewegen kann. Bens der Platte gemacht wurden; und mit Einrichtungen, 

GemaB emem weiteren Aspekt der Erfindung werden um Hindernisse in der Bewegungsbahn der Platte f est- 
Einrichtungen vorgesehen, um die Betatigungskraft zu 20 zustellen und ein Signal an die Steuereinrichtungen ab- 
messen, die auf die Platte einwirkt; Einrichtungen, um zugeben, um die Bewegung der Platte zu unterbrechea 
die Position der Platte zu messen; optional weitere Ein- Die Erfindung wird in grdBerem Detaii unter Bezug- 
richtungen, um die Temperatur zu messen; Speicherein- nahme auf die beigefflgten Zeichnungen erlautert, wel- 
richtungen, um Werte zu speichern, die von den Einrich- che eine der Veranschaulichung dienende Ausfflhrungs- 
tungen zur Messung der Betatigungskraft und optional 25 form der Erfindung beschreiben, und wobei: 
von Vorrichtungen zur Temperaturmessung abgeleitet Fig. 1 eine schematische Perspektivdarstellung einer 
wurden, sowie Werte bezflglich der Plattenposition, die Ausfflhrungsform der Erfindung ist, die eine Absperr- 
von den Einrichtungen zur Messung der Plattenposition platte am hinteren Ende eines Personenkleinbusses 
stammen; sowie Recheneinrichtungen, welche die Wer- zeigt; 

te von den Messeinrichtungen und den Speichereinrich- 30 Fig. 2A eine detaillierte schematische Darstellung be- 
tungenverarbeiten. stimmter Bauteile einer Ausfflhrungsform der Erfin- 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung werden dung ist; • — *■ 

Recheneinrichtungen vorgesehen, um kontinuierlich die< Fig.2B eine funktiohale schematische Darstellung 
Information zu verandern, welche die zum Offnen oder bestimmter Bauteile einer Ausfflhrungsform der Erfin- 
SchlieBen der Absperrplatte an jedem Punkt entlang 35 dung ist; ' r 

ihrer vorbestimmten Bewegungsbahn bendtigte Kraft Fig. 3 eine schematische perspektivische Darstellung 
betreffen, m Obereinstimmung mit Messungen, die wah- einer abgewandelten Ausfflhrungsform der Erfindung 
rend des Offnens und SchlieBens der Platte gemacht ist, und eine Absperrplatte an der Seite eines Personen- 
wurdea kleinbusses zeigt; 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung umfas- 40 Fig.4A eine Seitenansicht einer Ausfflhrungsform 
sen die Mittel zur Erfassung von Hindernissen; Einrich- der Erfindung ist, die eine Absperrplatte in der geschlos- 
tungen zur Kraftberechnung, Einrichtungen zur Berech- senen Position an der Seite eines typischen Kraftf ahr- 
nung der ersten Ableitung der Kraft, und Vergleichsein- zeuges zeigt; 

richtungen, um eine Kombination aus Kraft und erster Fig.4B eine Ausfflhrungsform gemaB Fig. 4A ist und 
Ableitung mit einer BezugsgrSBe zu vergleichen, die 45 die Absperrplatte in der vollig gedffneten Stellung 
eine Funktion der Absperrplattenposition ist und in ei- zeigt; 

ner Speichervorrichtung gespeichert ist Fig. 5 eine perspektivische Rflckansicht einer alterna- 

GemaB einem weiteren Aspekt der Erfindung beruht tiven Ausfflhrungsform der Erfindung ist und eine Ab- 
die Vergleichseinrichtung auf der Ableitung von Wer- sperrplatte am Kof f erraum eines Kraftfahrzeuges zeigt; 
ten, die von den Kraftmessungseinrichtungen kommen, 50 Fig. 6 ein Zustandsdiagramm darstellt, welches ver- 
als Funktion der Absperrplattenposition, wie in den schiedene Befehle und Zustande der Absperrplattenein- 
Speichereinrichtungen gespeichert. richtung gemaB einer Ausfflhrungsform der Erfindung 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung werden die zeigt; 
Verriegelungseinrichtungen zur Freigabe der Absperr- Fig. 7 A ausgewahlte numerische Ttirpositionen ent- 
platte mittels wenigstens einer mechanischen Einrich- 55 lang der Bewegungsbahn einer typischen Absperrplatte 
tung oder eines elektrischen Signals aktiviert zeigt; 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung umfassen die Fig. 7B verschiedene reprasentative gemessene Kraf- 
mechanischen Einrichtungen einen Handgriff. te, und deren Ableitungen nach der Zeit als Funktion 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung sind Mittel der Tflrstellung bei einer Ausfflhrungsform der Erfin- 
vorgesehen, um die automatische Bewegung der Platte 60 dung zeigt, und 

auBer Kraft zu setzen, was der Platte ermdglicht, in Fig. 7C vier multidimensional Anordnungen von 
einer teilweisen Offnungsstellung zu verbleiben. Speichern in einer typischen Ausfflhrungsform der Er- 

in einem weiteren Aspekt der Erfindung werden Ein- f indung illustriert 
richtungen vorgesehen, um die AuslSsung der Platten- Unter Bezugnahme auf Fig. 1, 2A und 2B wird eine 
bewegung in dem Falle einzuschranken, daB die k6rper- 65 Absperrplatte 1 zum VerschluB einer Offnung 2 benutzt 
liche Bewegung der Platte weniger als eine vorbestimm- und kann entlang einer vorbestimmten Bewegungsbahn 
te minimale Schwellenbewegung ausmacht. bewegt werden, um die Offnung freizugebea Eine erste 

In einem weiteren Aspekt der Erfindung wird eine Antriebseinrichtung 3 steht flber eine Eingreifvorrich- 



tung 5 (wie beispielsweise eine Kupplung) und einen 
Plattenbewegungsmechanismus 12 mit der Platte 1 in 
Verbindung. 

Unter Bezugnahme auf Fig. 1 handelt es sich bei der 
Platte 1 urn die HecktQr eines Kleinbusses, die mittels 5 
Angeln an der Oberkante der Heckplatte geoffnet wer- 
den kann. Zwei Gaszylinder 21, jeweils an der linken und 
rechten Seite, erstrecken sich zwischen einem Punkt an 
der Heckklappe und dem Fahrzeugkdrper. Die Zylinder 
geben eine Stellkraft, die, in der Abwesenheit einer Be- 10 
tatigungskraft, die Heckklappe in die Offenstellung be- 
wegt Bei der gezeigten Ausfflhrungsform ist die erste 
Betatigungseinrichtung ein elektrischer Permanentma- 
gnet-Gleichstrommotor 3. Eine Kupplung 5 (die Ein- 
greifvorrichtung) verbindet den Motor mit einer Auf- 15 
nahmetrommel 12 (dem Plattenbewegungsmechanis- 
mus), urn welche zwei Kabel 22 gewunden sind. Die 
Kabel werden durch Kabelhfllsen in solcher Weise zu 
den rechten und linken Gaszylindern gefflhrt, daB eine 
Bewegung der Kabel in Richtung auf die Trommel die 20 
Gaszylinder zum Zusammenziehen veranlaBt, und die 
Heckklappe zur Bewegung in die geschlossene Stellung 
veranlaBt. Drehung der Aufnahmetrommel 12 in eine 
Richtung, die die Kabelmenge urn die Trommel herum 
vergrdBert, bewegt also die Heckklappe in die SchlieB- 25 
stellung. Eine Drehung der Aufnahmetrommel in eine 
Richtung, die die Menge des Kabels urn die Trommel 
herum verringert, gestattet es den Gaszylindern 21, die 
Heckklappe 1 in die Offenstellung zu bewegea Ohne 
daB eine vdllig "aktive" Betatigung ausgeschlossen ist, 30 
zeigt diese Ausfflhrungsform also eine Absperrplatte, 
die "passiv" von den Kraften der Gaszylinder gedffnet. I 
wird, und "aktiv" durch die Betatigungseinrichtung ge- 
schlossen wird. Jedoch ist die spezifische Ausfflhrungs- 
form des Plattenbewegungsmechanismus nicht be- 35 
schrankt und kann jede geeignete Form annehmen. , 

Bei der veranschaulichenden Ausfflhrungsform kann 
die erste Betatigungseinrichtung 3, zusammen mit deh 
Gaszylindern 21, die Heckklappe 1 in die geschlossene 
Oder gedffhete Stellung bewegen. Freigabe der Kupp- 40 
lung 5 gestattet eine Bewegung der Heckklappe 1 durch 
die Gaszylinder. Die von diesen Gaszylindern bereitge- 
stellte Kraft ist das benStigte Minimum, urn die Heck- 
klappe unter alien beliebigen Temperaturbedingungen, 
bei alien tiblichen Gewichtsbedingungen der Heckklap- 45 
pe (mit angesammeltem Schnee und ggf. zusatzlichen 
Anbauteilen) und flber die gesamte Lebensdauer des 
Fahrzeuges zuverlassig zu dffnen. Jedoch ist die Kraft 
ausreichend klein, so daB die Heckklappe manuell beta- 
tigt werden kann, wenn die Kupplung auBer Eingriff ist 50 
Die Kupplung hat zwei hauptsachliche Zwecke: sie ge- 
stattet die manuelle Betatigung der Absperrplatte 
(Heckklappe) und sie stellt eine sichere Strategic bereit, 
um mit Hindernissen umzugehen. Eine Trennung der 
Kupplung beseitigt alle Antriebskrafte und fflhrt zu ei- 55 
ner sicheren Betriebsstellung. Dies wird vorgezogen, im 
Vergleich damit, die Absperrplatte anzuhalten oder ihre 
Bewegung umzukehren. 

Die MeBeinrichtungen 11 fur die Plattenposition be- 
stehen bei der veranschaulichenden Ausfflhrungsform 60 
aus Kerben entlang dem Umfang der Aufnahmetrom- 
mel, deren Bewegung durch Verwendung eines Hall-Ef- 
fektannaherungssensors (nicht gezeigt) erfaBt werden 
kann. Durch Zahlen, wieviele Kerben am Sensor vorbei- 
lauf en, und Erfassung ihrer Bewegungsrichtung wird die 65 
Relativbewegung der Heckklappe gemessen. Durch 
"Kalibrierung^der Heckklappenposition kann die Abso- 
lutstellung der Heckklappe festgestellt werden. Diese 
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Ralibrierung wird beim erstmaligen Betrieb erreicht, 
indem die Heckklappe soweit geflffnet wird, bis keine 
weitere Bewegung festgestellt werden kann, was als die 
vollstandig offene Stellung angenommen wird, und 
nachfolgendes SchlieBen der Heckklappe, bis die Betati- 
gungskraft eine vorbestimmte Grenze flberschreitet, 
was als vdllig geschlossene Stellung angenommen wird. 
Wenn der Abstand zwischen der als vollig offen ange- 
nommenen und der als geschlossen angenommenen 
Stellung innerhalb vorbestimmter Grenzen liegt, wird 
die geschlossene Stellung zu Null gesetzt und jede wei- 
tere gemessene Bewegung der Heckklappe bezflglich 
dieses Nullpunktes gewertet Periodische Kalibrierun- 
gen kdnnen wahrend des flblichen Betriebes nach Be- 
darf vorgenommen werden. 

Alternativen zu der dargestellten Ausfflhrungsform 
der MeBvorrichtungen fflr die Plattenstellung beruhen 
auf dem Plattenbewegungsmechanismus und umfassen 
bekannte Stellungs-MeBtechniken wie Linear Variable 
Bewegungs-MeBwertwandler, Widerstands- und opti- 
sche Techniken wie auch bekannte BewegungsmeB- 
techniken wie Tachometer, Servomotorpulse, und 
DurchfluBmeBeinrichtungen, wenn der Plattenbewe- 
gungsmechanismus zur Kraftflbertragung eine Flflssig- 
keitverwendet 

Bei der veranschaulichten Ausfflhrungsform ist der 
Motorstrom der ersten Betatigungseinrichtung 6 ein gu- 
tes MaB fflr die Betatigungskraft auf die Platte. Alterna- 
tiven umfassen Druck-MeBwandler und Deflektions- 
messungen an einem Def ektionselement 

Eine zweite Betatigungseinrichtung 4 ist bei der ver- 
anschaulichenden Ausfflhrungsform vorgesehen und 
betatigt, aus zwei Grunden, eine elektromagnetische 
Verriegelungseinrichtung 8 der im Stand, der Technik .. 
bekannten Art Zum einen besteht im Fahrzeugbau die 
Notwendigkeit, daB Tflren erheblichen Kraften. wider- 
stehen kdnnen (typischerweise 4000 lbs), bevor sie un- 
freiwillig dffnen. Oblicherweise wird dies durch die Ver- 
wendung einer Verriegelung erreicht, die eine mechani- 
sche Struktur benutzt, um einen Verriegelungsstift 20 
daran zu hindern, aus der Verriegelung herauszutreten, 
ohne daB vorher diese mechanische Struktur ausgelast 
worden ist Es ist durchaus mdglich, die erste Betati- 
gungseinrichtung so auszugestalten, daB sie solchen 
Kraften widerstehen kann, aber dies ist unndtig und 
nicht kosteneffizient Zum anderen mflssen Tflren und 
andere Absperrplatten gegen die Witterungseinwir- 
kung abgedichtet werden. Ublicherweise wird hierfflr 
eine kompressible Dichtung verwendet, die erhebliche 
Kompressionskrafte erfordert Wenn die ersten Betari- 
gungsvorrichtungen so ausgelegt werden sollten, daB 
sie bei der illustrierenden Ausfflhrungsform die Witte- 
rungsdichtung komprimieren, wurde dies erforderlich 
machen, daB die erste Betatigungseinrichtung sehr viel 
grdBer ist, ebenso die Eingriffseinrichtungen und die 
Bewegungsmechanismen fflr die Platte. Aus diesem 
Grund werden zweite Betatigungseinrichtungen bzw. 
eine angetriebene Verriegelungseinrichtung benutzt Es 
versteht sich, daB ggf. die zweiten Antriebseinrichtun- 
gen eine Mehrzahl von Antrieben umfassen kdnnen. 

Die zweite Antriebseinrichtung 4 umfaBt einen Posi- 
tionssensor 25, der wenigstens einen von vier Betriebs- 
zustanden ermitteln kann: vdllig geschlossen, vdllig of- 
fen, in Ruhestellung und in einer zweiten Verriegelungs- 
stellung. Diese Stellungen sind jedem bekannt, der sich 
im Bereich der Fahrzeugverriegelungen auskennt Die 
veranschaulichte Ausfflhrungsform umfaBt Steuerungs- 
einrichtungen 7, die weiter unten beschrieben werden, 
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welche die zweiten Antriebseinrichtungen 4 aus einem Die gezeigte AusfOhrungsform umfaBt verschiedene 

Betriebszustand in einen anderen Oberfiihren, in koordi- Einrichtungen, urn Befehle an die Steuereinrichtungen 

nierter Weise beziiglich den Betriebszustanden der er- zu geben. 

sten Antriebseinrichtungen 3, um einen zuveriassigen Der "offen/geschlossen'-Befehl kann abgegeben wer- 
Betrieb zu ermoglichen. 5 den unter Verwendung eines Schlflsselanhangers 13 

Wie bei herkdmmlichen Verriegelungen umfaBt die oder eines Druckknopfschalters 18 an einer geeigneten 

AusfOhrungsform einen Handgriff 14, der optional mit Position. 

der Verriegelung 8 fiber geeignete mechanische Ein- Der SchlieBbefehl kann abgegeben werden, indem die 

richtungen so verbunden ist, daB eine Betatigung des Heckklappe manuell in Richtung auf ihre geschlossene 
Handgriffes die Verriegelung in die vdllig geoffnete io Position bewegt wird, wShrend sie sich in ihrer offenen 

Stellung bewegt, und der optional mit einem Schalter 24 Stellung befindet Wenn die Einrichtungen zur Erfas- 

verbunden ist, welcher der Steuereinrichtung anzeigt, sung der Plattenstellung den Steuereinrichtungen anzei- 

daB der Handgriff betatigt wird gen, daB sich die Klappe mehr als um einen vorgegebe- 

Die Verriegelung 8 arbeitet im iibrigen wie eine tibli- nen Abstand von der offenen Stellung in Richtung auf 

che Verriegelung insofern, als das SchlieBen der Heck- 15 die geschlossene Stellung bewegt hat, oder sich aus der 

klappe mit ausreichender Kraft, so daB der Verriege- offenen Stellung schneller als mit einer vorgegebenen 

lungsstift in den Verriegelungsmechanismus eintritt, den Geschwindigkeit in Richtung auf die geschlossene Posi- 

Verriegelungsmechanismus aus der Ruhestellung in ei- tion bewegt hat, wahrend die Steuereinrichtung 7 den 

ne zweite Verriegelungsstellung bewegt und daB, wenn Betatigungseinrichtungen 3 und 4 nicht anzeigt, daB die 

die SchlieBkraft weiterhin groB genug ist, der Verriege- 20 Klappe sich bewegen sollte, wird der SchlieBbefehl ab- 

lungsmechanismus von der zweiten Verriegelungsstel- gegeben. 

lung in die vdllig verriegelte Stellung und dann in die Der Offnungsbefehl kann Uber den Handgriffschalter 

Ruhestellung bewegt wird. Die veranschaulichte Aus- dadurch abgegeben werden, daB der Handgriff 14 beta- 

fQhrungsform umfaBt einen SchloBmechanismus 17. Der tigt wird, wenn sich das SchloB 17 im aufgeschlossenen 

SchloBmechanismus ist mit der Verriegelung in der be- 25 Zustand befindet 

kannten Weise verbunden. Der SchloBmechanismus hat Die AbschlieB- und AufschlieBbefehle konnen mittels 

zwei Zustande: abgeschlossen und aufgeschlossen. Im eines Schlflsselanhangers 13 oder eines Druckknopf- 

abgeschlossenen Zustand wird der Handgriff 14 daran schalters 26 an geeigneter Stelle gegeben werden. 

gehindert, die Verriegelung 8 in die vdllig gedffnete Der Grundstellungsbefehl kann mittels eines Druck- 

Stellung zu bewegen. Ein Schalter 23 ist im SchloBme- 30 knopfschalters 26 gegeben werden. Dieser Schalter 

chanismus vorgesehen und zeigt der Steuereinrichtung kann den Controller ebenfalls angeben, daB ein Off- 

7 den Zustand des SchloBmechanismus an. nungsbefehl und dariach ein SchlieBbefehl abgegeben 

Die gezeigte AusfOhrungsform umfaBt eine Steuer- werden sollen, um einen Lernschritt zu vervollstandi- 

einrichtung 7, die Verarbeitungseinrichtungen 10 und gen. Weiterhin kann der Grundstellungsbefehl abgege- 

Speichereinrichtungen 9 umfaBt, welche Sensoreinrich- 35 ben werden, wenn zum ersten Mai Energie dem Cont- 

tungen uberwacht und auf Befehle anspricht Die roller zugefuhrt wird. - 

Steuereinrichtung umfaBt einen Mikrokontroller, einen Der Sperrbefehl karin von einem Schalter 15 'mit zwei 

Speicher, Interface-Schaltungen, um Sensorsignale zur stabilen Zustanden (Sperren und ubliche Operation) in 

Verwendung durch den Mikrokontroller umzuwandeln, geeigneter Weise abgegeben werden. Es ist vorgesehen, 

und Antriebselektronik, die Mikrokontroller-Befehle in 40 daB andere Fahrzeugzustande (wie beispielsweise: Au- 

Signale umwandelt, welche von den Betatigungseinrich- tomatikschaltung im Zustand Tarken" oder: Geschwin- 

tungen 3 und 4 aufgenommen werden. Die Befehle um- digkeit grdBer als 2 Stundenkilometer) den Befehl aus- 

fassen die folgenden: losen konnen. 

Die Fig. 2B zeigt, wie verschiedene Schalter, Senso- 

1. offen/geschlossen (O/C). Dieser Befehl gibt dem 45 ren, Betatigungseinrichtungen und Eingriffseinrichtun- 

Kontroller an, daB die Heckklappe geschlossen sein gen Signale aus dem Computer- Prozessor und dem 

sollte, wenn sie in der offenen Stellung ist Im Um- Speicher erhalten und an diesen abgeben. 

kehrfall sollte die Heckklappe gedffnet werden. Fig. 6 ist eine Zustandskarte, eine handliche Form, um 

2 SchlieBen. Dieser Befehl zeigt dem Kontroller an, "reaktive Systeme" wiederzugeben, d h. Systeme, die in 

daB die Heckklappe in ihre geschlossene Stellung 50 Abhangigkeit vom gegenwartigen Systemzustand auf 

bewegt werden sollte. Befehle ansprechen. Zustandskarten entsprechen defini- 

3. Offnen. Dieser Befehl zeigt dem Controller an, tiven Zustandsdiagrammen, mit Zus§tzen for eingebet- 
daB die Heckklappe in die gedffnete Stellung be- tete Controller. Eine "Blase* entspricht einem Steue- 
wegt werden sollte. rungszustand. Die "Bogen" veranschaulichen die Bedin- 

4. AbschlieBea Dieser Befehl zeigt dem Controller 55 gungen, die die Steuerung veranlassen, von einem Zu- 
an, daB der SchloBmechanismus in den abgeschlos- stand in den nSchsten Oberzugehen. Blasen kdnnen an- 
senen Zustand bewegt werden soli. dere Blasen einschlieBen (Zustande und Unterzustlnde) 

5. AufschlieBen. Dieser Befehl zeigt dem Controller • und Bdgen von diesen einschlieBenden ZustSnden kdn- 
an, daB der SchloBmechanismus in die aufgeschlos- nen so angesehen werden, daB sie von jedem Unterzu- 
sene Stellung bewegt werden soil. 60 stand innerhalb des diesen einschlieBenden Zustandes 

6. Grundstellung (optional). Dies zeigt dem Cont- kommen. Zwei ZusStze sind zu Illustrationszwecken bei 
roller an, daB alle im Speicher befindlichen Werte den Symbolen 17 und 18 vorgesehen, welche Zustande 
nicht als anf&ngliche Einstellungswerte betrachtet und Aktivitaten darstellen, die "in line" mit anderen Zu- 
werden sollen. standsQbergangen vorgenommen werden. Ein weiterer 

7. Sperren. Dieser Befehl zeigt dem Controller an, 65 Zusatz ist, daB jeder Zustand so angesehen wird, daB er 
daB, wahrend dieser Befehl aktiv ist, keine Betati- von sich selbst in sich selbst flbergeht (das ist der Grund- 
gungseinrichtung auf irgendeinen Befehl anspre- zustand) und die in der Blase angegebene Aktivitat aus- 
chendarf. fflhrt Beim AusfOhrungsbeispiel ereignen sich Zu- 
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standstibergange alle 20 Millisekunden. 

Im folgenden wird beschrieben, wie die Steuerein- 
richtung 7 auf Kommandos und auf den aktuellen Zu- 
stand der Absperrvorrichtung anspricht und die Bewe- 
gung der Betatigungseinrichtungen koordiniert, wie in 
Fig. 6 gezeigt Die Bezugzeichen, die in der folgenden 
Diskussion benutzt werden, beziehen sich auf die Zu- 
stande, die in Fig. 6 dargestellt sind. 

Es sei angenommen, daB die Heckklappe bereits seit 
einiger Zeit benutzt worden ist und sich daher im ubli- 
chen Betriebszustand 15 befindet. Wird zu irgendeinem 
Zeitpunkt wahrend des fiblichen Betriebes der Sperrbe- 
fehl gegeben, geht die Steuerung in den Zustand 6 fiber. 
In diesem gesperrten Zustand werden alle Befehle igno- 
riert, bis der Sperrbefehl zurfickgenommen wird Bei 
der veranschaulichten Ausffihrungsform geht die Steue- 
rung nun in den Zustand 14 flber und die Verriegelung 
of fnet sich, die Kupplung wird geschlossen und die erste 
Betatigimgseinrichtung. bewegt die Heckklappe in die 
geoffnete Stellung. 

Falls an irgendeinem Zeitpunkt des normalen Betrie- 
bes 15 der AbschlieBbefehl gegeben wird, bewegt sich 
das SchloB in den abgeschlossenen Zustand 18. Wird zu 
irgendeinem Zeitpunkt wahrend des normalen Betrie- 
bes der AufschlieBbefehl gegeben, bewegt sich das 
SchloB in den aufgeschlossenen Zustand 17. 

Es sei angenommen, daB die Steuerung sich im nor- 
malen Betriebs zustand befindet und die Heckklappe 
sich nun in der geschlossenen Position 7 befindet. Wird 
der Offnungsbefehl gegeben, geht die Steuerung in den 
Zustand 14 fiber und der Controller bewegt die Verrie- 
gelung in die Offenstellung, betatigt die Kupplung und 
bewirkt, daB die erste Betatigungseinrichtung die Heck- 
klappe in die ge6ffnete Stellung bewegt Die Steuerung 
veriaBt danri den Zustand 14 und geht in den Zustand 13 
iiber, wenn die Verriegelung ihre offene Stellung er- 
reicht Im Ziistand 13 wird die erste Betatigungseinrich- 
tung kontinuierlich weiter betrieben, so daB die Heck- 
klappe sich weiter in die gedffnete Stellung bewegt. 
Wenn die Heckklappe ihre vdllig ge6ffnete Stellung er- 
reicht, geht die Steuerung in den Zustand 12 fiber, die 
Verriegelung wird in die Ruhestellung bewegt und die 
Kupplung wird getrennt Wenn die Absperrvorrichtung 
ihre Ruhestellung erreicht, geht die Steuerung in den 
Zustand 11 fiber, wobei alle Aktivitaten aufhdren und 
die Heckklappe in ihrer stabilen gedffneten Stellung 
steht 

Es sei angenommen, daB die Heckklappe in der gedff- 
neten Stellung steht, d. h. die Steuerung ist im Zustand 
11. Wird jetzt der SchlieBbefehl gegeben, geht die 
Steuerung in den Zustand 10 iiber und die erste Betati- 
gungseinrichtung bewegt die Heckklappe in Richtung 
auf deren geschlossene Stellung. Dies dauert an, bis ent- 
weder ein Hindernis beobachtet wird oder die Heck- 
klappe ihre fast geschlossene Stellung erreicht und der 
Stift die Verriegelung in ihre zweite Verriegelungsstel- 
lung bewegt Wird ein Hindernis beobachtet, geht die 
Steuerung in den Zustand 13 flber und die erste Betati- 
gungseinrichtung bewegt die Heckklappe in ihre geoff- 
nete Stellung. Die Steuerung geht dann, wie oben be- 
schrieben, weiter im Zustand 13. Falls die Heckklappe 
jedoch ihre fast geschlossene Position erreicht, ohne 
daB ein Hindernis beobachtet wird, geht die Steuerung 
in den Zustand 9 und die Verriegelung bewegt sich in 
Richtung auf den SchlieBzustand. Dies zieht die Heck- 
klappe gegen die Abdichtung und stellt einen robusten 
Mechanismus bereit, der auBeren Kraften zur Offnung 
der Verriegelung entgegenwirkt Wenn die Verriege- 
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lung ihre SchlieBstellung erreicht, geht die Steuerung in 
den Zustand 8 fiber und die Verriegelung bewegt sich in 
Richtung auf ihre Ruhestellung. Wenn sie die Ruhestel- 
lung erreicht, wird alle Aktivitat beendet und die Heck- 
5 klappe befindet sich in der stabilen SchlieBstellung 7. 
Die vorausgegangene Darstellung geht von der An- 
nahme aus, daB die Heckklappe bereits seit einiger Zeit 
betrieben worden ist Im folgenden wird jetzt die Ar- 
beitsweise der Steuerung wahrend des ersten System- 
io betriebs dargestellt 

Wenn dem System Energie zugefflhrt wird, beginnt 
die Steuerung im Zustand 1. Der Zustand 2 umfaBt alle 
Betriebszustande. Wenn daher der Schalter 16 zu ir- 
gendeinem Zeitpunkt wahrend des Betriebes betatigt 
15 wird, einschlieBlich des Sperrzustandes 6, geht die 
Steuerung in den Zustand 3 fiber. Zu diesem Zeitpunkt 
ist die Stellung der Heckklappe unbekannt und es ist 
auch nicht bekannt, ob der Stift von der Verriegelungs- 
vorrichtung eingefangen ist Wenn daher die Verriege- 
20 lung in Richtung auf den gedffneten Zustand bewegt 
wird, werden alle gespeicherten Informationen fiber die 
Merkmale der Heckklappenbewegung geldscht, der 
Speicher wird mit einem "ungfiltigf-Signal geftillt, und 
die erste Betatigungseinrichtung wird angetrieben, um 
25 die Heckklappe in Richtung auf ihre offene Stellung zu 
bewegen. Sobald die Verriegelung den offenen Zustand 
erreicht, geht die Steuerung in den Zustand 4 fiber. Die 
erste Betatigungseinrichtung bewegt nach wie vor die 
Heckklappe in Richtung auf ihre offene Stellung. 
30 Wenn die Bewegung der Heckklappe aufhdrt, wird 
angenommen, daB die Heckklappe in ihrer gedffneten 
Stellung steht (die Stellung ist kalibriert) und die Steue- 
rung geht in den Zustand 5 fiber. Zu diesem Zeitpunkt 
wird die Verriegelung in Richtung auf ihre Grundstel- 
35 lung bewegt Wenn sie die Grundstellung erreicht, geht 
die Steuerung in den "normalen" Betriebszustand 6 fiber 
und f ahrt mit dem Zustand 10 fort 

Ein wertvoller Aspekt der Erfindung umfaBt die Vor- 
richtung und das Verfahren zur Erfassung von Hinder- 
40 nissen. Im folgenden werden die Vorrichtung und das 
Verfahren hierffir beschrieben. 

Bei der veranschaulichenden Ausffihrungsform spei- 
chert der Speicher Informationen fiber die Betatigungs- 
kraft, die an jedem Punkt der Bewegungsbahn der 
45 Heckklappe entlang ihrer vorbestimmten Bewegungs- 
bahn ndtig ist, um die Heckklappe zu schlieBea Fig. 7A 
zeigt ausgewahlte numerische Tflrpositionen entlang 
der Bewegungsbahn einer typischen Absperrplatte. Die 
Fig. 7B zeigt reprasentative gemessene Heckklappen- 
50 krafte und deren Ableitungen nach der Zeit, als Funk- 
tion der Tfirposition, fflr eine Ausffihrungsform der Er- 
findung. Fig. 7C zeigt den Speicher und seine Beziehung 
zur Bewegung der Heckklappe. Werte werden in vier 
multidimensionalen Anordnungen gespeichert Die Di- 
55 mensionen der Anordnung sind Bewegungsrichtung 
und Position. Die Bewegungsrichtung ist Offnen oder 
SchlieBen. Die Position ist irgendeine Anzahl von Tei- 
lungen der vorgeschriebenen Bahn. Die erste Anord- 
nung reprasentiert die Betatigungskraft (fmemX die 
60 zweite reprasentiert die Zeitableitung der Betatigungs- 
kraft (dfmem), die dritte reprasentiert die Schwankung 
der Betatigungskraftmessungen (vfmem), und die vierte 
reprasentiert die Schwankung der Messungen der Ab- 
leitung der Betatigungskraft nach der Zeit (vdfmem). 
65 Weitere gespeicherte Werte im Speicher umfassen die 
Anzahl der Heckklappenoffnungs- und -schlieBvorgan- 
ge, ohne die Erfassung eines Hindernisses, die Anzahl 
der erfaBten Hindernisse, und die durchschnittliche Be- 
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tatigungskraf t flber die letzten n Minutea 

Die folgende Diskussion geht davon aus, daft die 
Heckklappe betatigt wird. Sie setzt ein zum Zeitpunkt t, 
zu dem sich die Heckklappe im Teilbereich p ihres We- 
ges entlang der vorbestimmten Bahn befindet, und die 
Bewegungsrichtung der Heckklappe ist d. Die Speicher- 
werte werden zur Ermittlung eines Hindernisses wie 
folgt benutzt: 

— Die gemessene Kraft der ersten Betatigungsein- 
richtung wird mit der Kraftanordnung fOr die vor- 
liegende Heckklappenstellung und -richtung vergli- 
chen, mit einer systemabhangigen Kombination der 
folgenden Bedingungen: 

— Die gegenwartige Kraft (f(d,t)) ist groBer als die 
im Speicher gespeicherte Kraft fflr diese Heckklap- 
penposition (fmem[d,p]), und zwar um eine Abwei- 
chung (fmargin(d)). 

— Die gegenwartige Ableitung der Kraft nach der 
Zeit (df/dt(d,t)) ist gr6Ber als die Zeitableitung der 
Kraft, die fflr diese Heckklappenposition im Spei- 
cher gespeichert ist (dfmem(d,p)), und zwar um eine 
Abweichung (df margin(d)). 

— Die gegenwartige Kraft (f(d,t)) ist grdBer als eine 
vorbestimmte absolute Maximalkraft (fmax(d)). 
Diese Maximalkraft ist ein Maximum, das in kei- 
nem Fall Oberschritten werden darf. 

Bei der beschriebenen Ausfuhrungsform ist die Ab- 
weichung einstellbar. Eine selbstverstandliche Ausdeh- 
nung dieses Konzeptes besteht darin, daB man die Ab- 
weichungen (sowohl f margin als auch dfmargin) als 
Funktion von vfmem[d,p] und vdfmem[d,p] ausgestaitet 
Dies bedeutet, daB die Abweichung selbst eine Funktion 
der Position ist und bei jeder Position mit der Zeit vari-. 
iert, wenn die Kraft variiert Wenn die Kraft bei der 
Position d,p die gleiche bei jedem Zyklus ist, wird die 
Abweichung kleiner und das System empfindlicher. 
Wenn die Kraft bei der Position d, p bei jedem Durch- 
lauf signifikant anders ist, wird die Abweichung dazu 
tendieren, groB zu bleibea Die Abweichung ist be- 
grenzt, so daB sie nicht flber einen bestimmten Punkt 
hinaus anwachsen kann, und das Streben nach ihrer Ver- 
grSBerung Qber diesen Punkt hinaus zeigt einen Sy- 
stemfehler an. 

Eine weitere Ausdehnung liegt darin, die gespeicher- 
ten Krafte (entweder eine oder beide von fmem(p) und 
dfmem(p)) als Funktion irgendeines auBeren Sensors 
(beispielsweise eines Temperatursensors) abzuwandeln, 
um bekannte und vorhersehbare Umwelteinflilsse zu 
berflcksichtigea 

Wenn die Anordnungen valide Daten enthalten, und 
die Steuereinrichtung kein Hindernis wahrend der 
Heckklappenbewegung feststeilt, werden die Anord- 
nungen gemaB den folgenden Formeln verandert: 

fmem[d,p] - (kl x f(d,p) + k2 x fmem[d,p])/kl + k2 
dfmem[d,p] - (k3 x df/dt(d,p) + k4 x dfmem[d,p]/k3 
+ k4 

vfmem[d,p] = (k5 x (f(d,p)-fmem[d,p] + k6 x 
vfmem[d,p]/k5 + k6 

vdfmem[d,p] = (k7 x (f(d,p)-fmem[d,p] + k8 x 
vfmem[d,p]/k7 + k8 

wobei kl, k2, k3, k4, k5, k6, k7 und k8 empirisch be- 
stimmt werden in Abhangigkeit von der D^iamik des 
Systems. Sie beeinflussen die Geschwindigkeit, mit wel- 
cher das System lernt und daher, wie das System auf 



eine sich Sndernde Umgebung anspricht Typischerwei- 
se sind diese Werte so gew&hlt, daB kl, k3, k5 und k7 
sehr viel kleiner sind als k2, k4, k6 und k8. 
Variationen dieser Anpassungsformeln umfassen: Be- 
5 grenzung der maximalen VerSnderung pro Berechnung 
auf einen Nennmaxialwert; und Hinzuftigen von weite- 
ren Mittlungskonstanten (die k-Parameter), um es zu 
ermoglichen, daB MeBwerte, die kleiner als die gespei- 
cherten Werte sind, die Anordnungen anders beeinflus- 
io sen als MeBwerte, die hdher als die gespeicherte n Werte 
sind 

Wenn die gespeicherten Werte als ''ungiiltig' , mar- 
kiert sind, weil das System noch nicht betrieben worden 
ist, sind die Formeln wie folgt: 

15 

fmem[d,p] — f(d,p) 
dfmem[d,p] = df/dt(d,p) 
vfmem[d,p] = 0 
vdfmem[d,p] = 0. 

20 

Auf diese Weise kann das System die Merkmale der 
Heckklappe unmittelbar nach dem Zusammenbau ler- 
nea Dies ermoglicht signifikante Schwankungen zwi- 
schen einem Produkt und dem n^chsten, ohne daB die 

25 LeistungsfShigkeit des Produktes beeintrachtigt wird, 
Wenn eine bestimmte Zusammenbauweise verlangt, 
daB die Produkte einander innerhalb bestimmter Tole- 
ranzen entsprechen, kdnnen die Anordnungswerte so 
vorgewahlt werden, daB ein auBerhalb der Toleranz lie- 

30 gendes Produkt beim ersten Betrieb ein Hindernis fest- 
stellt, was den mit der Qualitatskontrolle befaBten Mit- 
arbeiterh ahzeigt, daB das Produkt auBerhalb der Tole- 
ranz liegt Diese Technik Qberpriift die Arbeit des Sy- 
stems, kalibriert das System und testet das mechanische 

35 System im Hinblick auf vorgegebene Toleranzen, in ei- 
nem Schritt, bhne die Notwehdigkeit zusatzlicher Aus- 
rflstungsteile. *' - 

Zuletzt uberwacht die Steuereinrichtung die durch- 
schnittliche Arbeit der Betatigungseinrichtungen tiber 

40 eine lange Zeit (in Minuten). Sollte die Arbeitsspezif ika- 
tion fflr die Betatigungseinrichtung tiberschritten wer- 
den, wird die Absperrplatte funktionslos in irgendeinem 
sicheren Zustand (bei der gezeigten Ausfflhrungsform: 
of fen). Dies schUtzt die Betatigungseinrichtung, ohne die 

45 Notwendigkeit zusatzlicher Aufwendungen fflr das Sy- 
stem. 

Die Wirkung dieser Hinderniserfassungstechnik liegt 
darin, daB eine dauernd wechselnde normale Betati- 
gungskr^t fflr die Offnung und das SchlieBen der Ab- 

50 sperrplatte etabliert wird. Jede signifikante Kraft, die 
zur Betatigung der Platte auBerhalb dieser normalen 
Betatigungskraft erforderlich wird, wird so gewertet, 
daB sie auf einem Hindernis beruht. Diese Technik er- 
mdglicht eine maximale Empfindlichkeit, obwohl eine 

55 verlaBliche Betriebsweise gewahrleistet bleibt Obwohl 
die Erfindung die Wahrscheinlichkeit einer Fehlermitt- 
lung eines Hindernisses bei gegebener Empfindlichkeit 
vermindert, ist es eine wichtige Eigenschaft, daB sie es 
ermoglicht, mit der Fehlermittlung von Hindernissen 

60 fertig zu werden. Falls ungewdhnliche Umstande dazu 
fuhren, daB grdBere Krafte bendtigt werden, was dazu 
fflhrt, daB die Vorrichtung die Anwesenheit eines Hin- 
dernisses annimmt, erhdht die Lerntechnik die Wahr- 
scheinlichkeit, daB eine Wiederholung des Befehls zu 

65 einer erfolgreichen Offnung oder dem SchlieBen der 
Absperrplatte fuhren, weil die Anordnung zunehmende 
Krafte speichert, bis zu dem Punkt, an dem ein Hinder- 
nis angenommen wurde. 
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Es muB betont werden, daB die geschilderte Ausfflh- 
rungsform ein passives Offnungssystem verwendet. Die 
Ausfiihrungsform verwendet Gaszylinder 21, die eine 
geeignet kleine Kraft auf ein Hindernis ausflben, wah- 
rend die Heckklappe gedffnet wird, so daB eine aktive 5 
Hinderniserkennung beim Offnen der Heckklappe nicht 
ndtig ist Die Erfindung eignet sich jedoch fur Systeme 
mit anderen Mechanismen zur Bewegung der Platte, die 
andere Charakteristika haben kdnnea Die Statuskarte 
kann daher Abweichungen gegenflber dem zeigen, was 10 
in Fig. 6 dargestellt ist, wobei jedoch die grundlegenden 
Zusammenwirkungen der Betatigungseinrichtungen ge- 
maB Fig. 6 gewahrt bleiben. Weiterhin ist das Verfahren 
zur Erfassung von Hindernissen, wie beschrieben, glei- 
chermaBen anwendbar auf Systeme, die Absperrplatten 15 
aktiv dffnen und schlieBen. Zusatzlich wird die Aus- 
weichaktion bei Feststellung eines Hindernisses sich mit 
dem Mechanismus filr die Plattenbewegung andern. Zu- 
letzt kann der Bewegungsmechanismus filr eine spezifi- 
sche Absperrplatte auf Temperatur und andere Urn- 20 
weltbedingungen ansprechen, die sich leicht modellma- 
Big darstellen lassen und daher in dem Algorithmus fur 
die Hinderniserfassung kompensiert werden kdnnen. 
Beispielsweise haben die Gaszylinder 21 in der darge- 
stellten Ausfiihrungsform eine starke und vorhersagba- 25 
re Temperaturempfindlichkeit. Zusatzliche Empfind- 
lichkeit bei der Hinderniserfassung kann erreicht wer- 
den, indem die Anordnungswerte gemaB der gegebenen 
Temperatur skaliert werden, wenn die Erfassung eines 
Hindernisses getestet wird, und die gemessenen Werte 30 
beziiglich der gegebenen Betriebstemperatur normali- 
siert werden, wenn die Anordnungswerte abgewandelt 
werden. 

Es wird auf der Hand liegen, daB es Abwandlungen 
gegenflber dem gezeigten Ausfflhrungsbeispiel gibt, die 35 
vom Kern der Erfindung nicht abweichen. Eine solche 
Beispiele sind im folgenden ahgegeben. 
- Das Ausfflhrungsbeispiel der Fig. 1 zeigt einen Bewe- 
gungsmechanismus, der mit Kabeln, Kabeltrommeln 
und Gaszylindern arbeitet Eine alternative Ausfflh- 40 
rungsform kann ein nichtkomprimierbares Fluid zusam- 
men mit einer Pumpe und linearen pneumatischen oder 
hydraulischen Betatigungseinrichtungen verwenden, 
optional auch ein kompressibles Gas. In solch einer Aus- 
fflhrungsform wird die auf die Platte einwirkende Kraft 45 
mittels des Gas- oder Fluiddrucks gemessen. Die Plat- 
tenstellung kann aus dem FluB des nichtkomprimierba- 
ren Fluids abgeleitet werden oder sie kann, wie bei jeder 
Ausfiihrungsform, direkt gemessen werden. Bei dieser 
Ausfiihrungsform kann, wie auch bei den anderen Aus- 50 
fflhrungsformen, die Offnung der Platte aktiv oder pas- 
siv erfolgen. 

Fig. 3 zeigt einen Kleinbus mit einem anderen veran- 
schaulichenden Ausfflhrungsbeispiel, mit einer angetrie- 
benen Schiebetflr 1 an der Seite. Die erste Betatigungs- 55 
einrichtung 3, die zweite Betatigungseinrichtung 4, der 
Bewegungsmechanismus 12 fflr die Platte, die Steuer- 
einrichtung 7, die Eingreifvorrichtung 5, der Stellungs- 
sensor 11, die Verriegelung8 und der Kraftsensor 6 sind 
gezeigt Der signifikanteste Unterschied im Betrieb der 60 
Steuervorrichtung in Fig. 3 gegenflber dem Ausfflh- 
rungsbeispiel der Fig. 2 ist die aktive Offnung der Platte, 
anstatt beispielsweise der Verwendung von Gaszylin- 
dern. 

Die Fig. 4A und 4B zeigen ein Fahrzeug mit einer 65 
ahnlichen angetriebenen Schiebetflr. 

Fig. 5 zeigt ein Ausfflhrungsbeispiel mit Anwendung 
auf eine Kofferraumhaube eines Fahrzeugs. Der signifi- 



kante Unterschied gegenflber dem Ausfflhrungsbeispiel 
der Fig. 2 ist das Fehlen einer Eingreifvorrichtung. 

Weitere Abwandlungen der Erfindung sind fflr den 
Fachmann des Gebietes offensichtlich und kdnnen vor- 
genommen werden, ohne vom Wesen der Erfindung ab- 
zuweichen. 

Patentanspruche 

1. Steuervorrichtung fflr eine Absperrung, umfas- 
send: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
urn eine Offnung zu flberdecken; 

(b) Betatigungseinrichtungen (3, 4), urn die Ab- 
sperrplatte (1) entlang der vorbestimmten 
Bahn zwischen einer gedffneten Stellung und 
einer geschlossenen Stellung zu bewegen; 

(c) Steuereinrichtungen (7) mit einem Speicher 
(9), in welchem Informationen hinsichtlich der 
Kraft gespeichert werden kdnnen, die zum 
Offnen und SchlieBen der Absperrplatte (1) an 
jedem Punkt entlang ihrer Bewegungsbahn 
bendtigt wird, wobei die Steuereinrichtungen 
(7) dazu ausgelegt sind, diese Informationen 
zur Erfassung von Hindernissen in der Bewe- 
gungsbahn der Absperrplatte (1) zu verwen- 
den und ein Signal an die Betatigungseinrich- 
tungen (3, 4) abzugeben, um die Bewegung der 
Absperrplatte (1) anzuhalten oder umzukeh- 

. ren. ...... 

2 Steuervorrichtung fflr eine Absperrung; umfas- 
send: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
um eine Offnung zu flberdecken; » 

(b) erste Betatigungseinrichtungen ^) zur Be- 
wegung der Absperrplatte (1) entlang der vor- 
bestimmten Bahn zwischen einer gedffneten 
Stellung und einer fast geschlossenen Stellung; 

(c) zweite Betatigungseinrichtungen (4) zur 
Bewegung der Absperrplatte (1) von der fast 
geschlossenen Stellung in einer vdllig ge- 
schlossene Stellung; 

(d) Verriegelungsvorrichtungen (8), um die Ab- 
sperrplatte (1) in der vdllig geschlossenen Po- 
sition zu halten oder die Absperrplatte (1) frei- 
zugeben; 

(e) Steuereinrichtungen (7), die die Funktion 
der ersten und zweiten Betatigungseinrichtun- 
gen (3, 4) und der Verriegelungsvorrichtung (8) 
koordinieren konnen. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, bei welcher die 
Einleitung der Bewegung der ersten und zweiten 
Betatigungseinrichtungen (3, 4) ausgeldst werden 
von wenigstens einem der folgenden: 

(a) ein elektrisches Signal; 

(b) ein Radiofrequenzsignal; 

(c) ein Infrarotsignal; 

(d) eine kdrperliche Bewegung der Absperr- 
platte; 

(e) mechanische Einrichtungen. 

4. Eine Steuervorrichtung fflr eine Absperrung, um- 
fassend: 

(a) eine Absperrplatte (1), die entlang einer 
vorbestimmten Bewegungsbahn bewegbar ist, 
um eine Offnung zu flberdecken; 

(b) erste Betatigungseinrichtungen (3) zur Be- 



17 

wegung der Absperrplatte (1) entlang der vor- 
bestimmten Bahn zwischen einer ge6ffneten 
Stellung und einer fast geschlossenen Stellung; 

(c) zweite Betatigungseinrichtungen (4) zur 
Bewegung der Absperrplatte (1) von der fast 5 
geschlossenen Stellung in einer vdllig ge- 
schlossene Stellung; 

(d) Verriegelungsvorrichtungen (8), um die Ab- 
sperrplatte (1) in der v611ig geschlossenen Po- 
sition zu halten oder die Absperrplatte (1) frei- 10 
zugeben; 

(e) Steuereinrichtungen (7), die die Funktion 
der ersten und zweiten Betatigungseinrichtun- 
gen (3, 4) und der Verriegelungsvorrichtung (8) 
koordinieren kCnnen mit einem Speicher (9), in 15 
welchem Informationen hinsichtlich der Kraft 
gespeichert werden kdnnen, die zum Offnen 
und SchlieBen der Absperrplatte (1) an jedem 
Punkt entlang ihrer Bewegungsbahn bendtigt 
wird, wobei die Steuereinrichtungen (7) dazu 20 
ausgelegt sind, diese Informationen zur Erfas- 
sung von Hindernissen in der Bewegungsbahn 
der Absperrplatte (1) zu verwenden und ein 
Signal an die Betatigungseinrichtungen (3, 4) 
abzugeben, um die Bewegung der Absperr- 25 
platte (1) anzuhalten oder umzukehren. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, bei welcher die 
Einleitung der Bewegung der ersten und zweiten 
Betatigungseinrichtungen (3, 4) ausgeldst werden 
von wenigstens einem der folgenden : 30 

(a) ein elektrisches Signal; 

(b) ein Radiof requenzsignal; 

(c) ein Infrarotsignal; 

(d) eine kdrperliche Bewegung der Absperr- 
platte; . 35 

(e) mectianische Einrichtungen. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, 4 oder 5, wobei die 
Einrichtungen zur Erfassung von Hindernissen um- 
fassen: 

(a) Einrichtungen zur Berechnung und konti- 40 
nuierlichen Abwandlung einer Matrix von po- 
sitionsbezogenen Informationen Qber Krafte, 
basierend auf der gemessenen Kraft, die zur 
Offnung oder SchlieBung der Absperrung an 
jedem Punkt entlang der vorbestimmten Bahn 45 
benotigt wird; 

(b) Einrichtungen zum Vergleich der bendtig- 
ten gemessenen Kraft mit der Matrix von posi- 
tionsbezogenen Informationen hinsichtlich 
Kraften an jedem Punkt der Bewegung der 50 
Absperrung endang der vorbestimmten Bahn. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, bei welcher die 
Recheneinrichtung in der Lage ist, eine Matrix von 
positionsbezogenen Kraften zu berechnen und die 
erste Ableitung der Matrix von positionsbezoge- 55 
nen Kraften zu berechnen, basierend auf der ge- 
messenen Kraft, die zum Offnen oder SchlieBen der 
Absperrung an jedem Punkt entlang der vorbe- 
stimmten Bahn bendtigt wird 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6, wobei die Ver- 60 
gleichseinrichtung von der zeitlichen Anderung 
von Kraftmessungen an jedem Punkt entlang der 
vorbestimmten Bewegungsbahn abhangt 

9. Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 5, bei welcher 
die mechanischen Einrichtungen einen Handgriff 65 
umfassen. 

10. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9, 
bei welcher die Steuereinrichtung eine manuelle 
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Bewegung der Absperrplatte entlang der vorbe- 
stimmten Bewegungsbahn von einer gedffneten 
Stellung zu einer vdllig geschlossenen Stellung ge- 
statten. 

1 1. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
mit Einrichtungen, um die automatische Bewegung 
der Absperrplatte auBer Kraft zu setzen und der 
Absperrung zu ermdglichen, teilweise offen zu blei- 
bea 

12 Vorrichtung nach einem der AnsprQche 1 bis 1 1, 
mit einem SchloB, welches elektrisch oder mecha- 
nisch den Betrieb der Betatigungseinrichtungen (3, 
4) verhindert 

13. Vorrichtung nach Anspruch 1 und 4 bis 12, wei- 
terhin ausgestattet mit Berechnungseinrichtungen, 
um die gespeicherten Kraftinformationen bezfig- 
lich der Betriebsumgebung, und aus der Betriebs- 
umgebung, hinsichtlich gemessenen Bedingungen, 
wie beispielweise der Temperatur, zu normalisie- 
ren. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 1 und 4 bis 13> wei- 
terhin ausgestattet mit Berechnungseinrichtungen, 
um Krafte auf einen festgelegten vorbestimmten 
Maximalwert zu begrenzen. 
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